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A personal mobility vehicle is a mobile equipment for one or two people and has a role between 
walking and existing mobile equipment such as automobiles or electric wheelchairs. In this research a 
new type of the personal mobility vehicle using a tripod parallel mechanism has been proposed and 
designed. For the mechanism three actuators independently move to realize a six degree-of-freedom for 
the motion platform. A ball driving type of omni-directional actuator for the new type of the personal 
mobility vehicle has been proposed and developed. A three-tenth scale prototype model of the personal 
mobility vehicle has been designed and manufactured.  













































運動が制御される．脚底部の 3 つのアクチュエータを XY 
平面上において位置制御することで，プラットフォーム
























Fig.3  Travel Motion Control 
 








































（maxon:A-max26 GB 11W KL 2WE）には，減速比 1:18 の
減速機構（gear GS38 0.2NM 3ST SL）とエンコーダ（tacho 
MR 1000IMP 3K 50P ASIC)が組み込まれている．球体に
は耐摩耗性に優れた硬度ショア A70 のニトリルゴムを使




Fig.6  Configuration of Ball Driving Type Actuator 
 
 
    
（a）Overall       （b）Top view 
 
    
（c）Bottom view with ball （d）Bottom view without ball 
 








サーボモータの回転数を計測した．測定は 0～5 V までの






された．同様の理由で，X 軸方向では指令電圧値が 0.5 V
























使用するジョイスティックは 10 bit のアナログ入力で
あるのに対し，デュアル・モータドライバへ出力するた
めの PWM 出力は 8 bit の必要があるため，map 関数を用









































方，ジョイスティックの Y 軸方向の入力値が 0 であるの
に対し，Y 軸方向のサーボモータの出力が行われているこ
とから，X 軸方向のサーボモータの回転運動によりアク






   
（a）Top view     （b）Enlarged view 
 








Fig.13  Characteristics Between Joystick Input and Motor Output 
５． PMV の試作と制御 
製作した球体駆動式アクチュエータを用い，PMV の







Fig.15 に PMV の制御システムを示す．本研究で提案す
る PMV では，各アクチュエータがそれぞれ独立して運動
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